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The author works on the study concerning a design/production method using sensing 
of human movements. Not like a normal design, for the information obtained by sensing, the 
angle and length of a component are inconsistent by fluctuation of human movements. I can 
assume enormous time and cost in case of a production by manual processing however I 
aim at automating the process and simplifying the work by design with assumption of digital 
fabrication. I produced a work to exhibit in the Ganseiji Tombs Art Exhibition held in Ikeda-chō, 
Gifu. I tried a method to design a structure by expressing the shape with hand movements to 
the vertical site imported to a computer while scanning 3D. Aiming at design and production 
method for architectures or interiors, I report the design/production method in producing the 
structure about 2.5 meters x 3 meters.
1　はじめに　
　 設 計 者 や デ ザ イ ナ ー で も 比 較 的 容 易 に、 プ ロ グ ラ ミ ン グ を 設 計 に 利 用 で き る 環 境
(Rhinoceros+grasshopper, ArchiCAD+GDL, Revit+Dynamo など ) が整ってきたこともあり、設計に
用いる情報技術として、従来の CAD や BIM だけでなく、デザイン手法としてコンピュテーショナ
ルデザインが近年広がりをみせている 1)。本論ではコンピュテーショナルデザインを「設計に手続
き ( プログラミングなど ) を持ち込むことで、設定した条件を満たすための計算をコンピュータを
用いて行い、プロセスの手続きと可変な結果を保持したデザイン手法」と定義する。
　筆者はコンピュテーショナルデザインの中でもセンシングを用いた設計・制作手法に関する研究































　設計には Rhinoceros( 以下、RH) およびプラグイン Grasshopper( 以下、GH)、firefly を利用し、
手の動きのセンシングには Leapmotion( 以下、LM) を用いた。まず LM が手指の骨格情報を取得し、















設計には RH および GH、firefly を利用し、手の動きのセンシングには Kinect for Windows( 以下、
KN) を用いた。以前センシングに使用した LM のセンシング範囲より大きいサイズの照明器具を想
定したため、範囲の大きい KN を使用することとした。まず KN が手指の骨格情報を取得し、fire-



























目的とし、建築やインテリアの設計・制作手法を目指すため、2.5 メートル× 3 メートルの構造物
にすることとした。
システム概要
　3D スキャンには Google の Tango が搭載されたファブレット phab2PRO/Lenovo およびスキャ
ンアプリの Matterport Scenes を使用した。
　設計には RH および GH、firefly を利用し、手の動きのセンシングには LM を用いた。まず LM

























レットやスマートホンを利用したスキャナーを候補とした。iPad に取り付けて使用する Structure 
Sensor およびスキャンアプリの Canvas を用いる方法と Google の Tango が搭載されたスマートホ





mm~ 十数 mm 程度であることが確認できた（図 10、11）。データもカラー情報をもった点群でデー
タ形式は CAD に取り込むことが可能でカラー情報を持つ ply のため、敷地の 3D スキャンに用い
ることとした。





2.Area Learning：Motion Tracking で得た情報を連続的に取得し、ずれを補正する。
3.Depth Perception：デバイスから対象物の距離を測定する。
　スキャン可能な範囲は 4 メートル程度のため、スマートホンを対象の敷地にかざして歩き回る







　敷地の 3D スキャンで得た点群データを RH に取り込み、敷地のサイズを実寸のサイズになるよ
う調整を行った。敷地に対して制作する構造物の形状を左手の 5 本の指の動きで表現し、センシ
ングで指の動きの軌跡データを取得することとした。具体的には LM を用いて指の骨格情報を取得






図 12　敷地 図 13　敷地の 3D スキャン
図 14　仮想の敷地に対して手で表現 図 15　5 本の指の軌跡
















図 16　端部など敷地に接していない 図 17　Z 軸のみ修正し、接地



























図 20　円形プレートと接合プレート 図 21　接合プレートと角材















































図 24　ナンバリング及び組立て補助情報 図 25　３D モデル上のナンバリング
















図 26　データを取り出し、レーザー加工 図 27　カット済みパーツ









3 人で 1 時間程度であった（図 34、35、36、37、38、39、40）。
図 30　接合パーツの組立 図 31　組立後の接合パーツ
図 32　接合パーツと角材の組立 図 33　行ごとのかたまりで組立
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図 34　現地での組み上げ 1 図 35　現地での組み上げ 2
図 36　現地での組み上げ 3 図 37　縦横の角材が組まれた接合部
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